





1.1  Latar Belakang 
Berdasarkan data Komite nasional keselamatan transportasi (KNKT), faktor 
yang membuat kecelakaan terjadi di karenakan faktor sumber daya manusia yang 
rendah dalam mentaati rambu lalu lintas, dan turunnya konsentrasi dalam 
mengemudi.[1]  
Maka dari itu di perlukan sebuah teknologi yang lebih bagus untuk bisa 
mengatasinya. Salah satunya adalah Autonomous car, Autonomous car merupakan 
mobil yang dapat bergerak sendiri/otomatis tanpa adanya pengemudi.[2] 
Kenyataanya, Autonomous car saat melakukan manuver tidak lah mudah, karena 
terdapat 3 masalah utama pada sistem Autonomous, yang pertama sistem harus 
dapat mendeteksi marka jalan (Line Detection), yang kedua sistem dapat 
Mendeteksi Rambu lalu Lintas (Sign Detection), dan yang ketiga sistem dapat 
memiliki Pergerakan/handling yang stabil. Oleh Karena itu kemampuan dalam 
mendeteksi marka jalan, rambu lalu lintas dan pengontrolan pergerakan mobil agar 
stabil ,sangat di perlukan. 
Dari permasalahan diatas , Terdapat penelitian terdahulu yang sudah 
mencoba mengembangkan Autonomous car ini di antaranya, navigasi robot 
berdasarkan marka jalan, menggunakan kontrol Braintenberg dan pengolahan citra, 
untuk mendeteksi landmark pada penelitian ini menggunakan algoritma Canny, 
dengan menggunakan dua parameter berupa jumlah piksel untuk bernavigasi. 
Dimana pada hasil penelitian ini menujukan bahwa pengolahan citra dengan deteksi 
tepi Canny mampu mengikuti garis pandu dengan belokan lebih kecil dari 145°, 
yaitu sudut belokan sebesar 135° dan 90°, dan lintasan tertutup. Tingkat 
keberhasilan yang diperoleh adalah 100 % pada lintasan yang memiliki sudut 
belokan 135° dan 80 % pada lintasan yang memiliki sudut belokan 90°.[3] Pada 
penelitian sebelumnya, Pengontrolan kecepatan mobil robot line following, dengan 
sistem kontrol PID dimana pada nilai tunning Kp=9, Kd=3, dan Ki=1, memiliki 
respon sistem yang hampir mendekati nilai set point. Dan memiliki waktu tercepat 




Pada penelitian sebelumnya, perancangan tracking autonomous car 
menggunakan metode PD, dengan nilai tunning kp=1 dan kd=3 pada track lurus, 
memiliki respon sistem rising time=0,899 detik dan nilai tunning kp=1 dan kd=2 
pada track belokan menghasilkan respon sistem rising time=1,381 detik. untuk 
mendeteksi marka jalan menggunakan variabel color filtering dengan metode HSV 
[5]. Pada penelitian algoritma local binary pattern Histogram dan haar cascade 
sebagai pengenalan wajah, pada hasil percobaan pada jarak 50 s/d 160 cm objek 
masih bisa terdeteksi, dan masih bisa membedakan antara wajah dengan objek 
gangguan ,penurunan FPS terjadi secara darastis terjadi saat mendeteksi banyak 
wajah pada satu frame [6]. Pada penelitian sebelumnya ,pendeteksi kelelahan 
pengedara menggunakan metode Haar cascade dan eye detection. Pada hasil 
penelitiannya di dapatkan, dari 30 kali pengujian wajah, sebanyak 23 kali berhasil 
mendeteksi tingkat keberhasilan sebesar 76,67% [7].  
Dari beberapa Literatur menujukan, bahwa metode Image Processing 
dengan menggunakan algoritma Canny Edge Detection, merupakan metode terbaik 
untuk menyelesaikan permasalahan Line Detection, karena Kesederhanaan 
algoritma tersebut dalam mendeteksi marka jalan, Dan metode Haar Cascade 
merupakan metode terbaik dalam menyelesaikan permasalahan Sign Detetcion, 
karena metode ini memiliki keungulan yaitu proses komputasi yang cepat. Untuk 
pengontrolan pergerakan mobil autonomous car agar stabil, maka menggunakan 
metode PID, karena metode ini merupakan metode terbaik dalam sistem control. 
Sehingga dalam penelitian ini mengusungkan judul “ Autonomous car and Sign 
Detection menggunakan metode Image Processing ,Haar Cascade dan PID” . 
Pada penelitian ini pengaplikasian alat berupa prototype. 
1.2 Rumusan Masalah 
Dari penjabaran pada latar belakang tedapat rumusan masalah, pada 
penelitian ini yaitu : 
1. Bagaimana cara mengimplementasikan metode Image Processing 
untuk mendeteksi marka jalan pada autonomous car. 
2. Bagaimana cara mengimplementasikan metode Haar cascade untuk  




3. Bagaimana cara mengimplementasikan metode PID untuk control 
Handling pada autonomous car. 
1.3 Batasan Masalah  
Agar tercapainya kesempurnaan penelitian ini, dan tidak terjadi 
penyimpangan tujuan utama penelitian ini maka terdapat poin-poin batasan masalah 
sebagai berikut : 
1. Pengaplikasi alat berupa prototype. 
2. Pendeteksian marka jalan secara Real time dengan membuat ukuran 
marka 1: 250 cm dari marka sebenarnya, dengan jalur satu arah. 
3. Mobil bisa mengikuti panduan belokan jika belokan nya lebih 
besar 175○ dan kurang dari 180○ 
4. Program hanya mendeteksi rambu lalu lintas dan marka jalan. 
5. Area pendeteksian hanya pada bagian depan mobil  
6. Alat pendeteksi objek menggunakan Camera Rev 1.3 dengan resolusi 5 
megapixel dan maksimal frame persecond hanya 30 detik 
1.4 Tujuan Penelitian 
Dari uraian pada latar belakang, di dapatkan tujuan penelitian ini adalah: 
1. Menghasilkan Sistem Autonomous car yang dapat mendeteksi marka 
jalan, rambu lalu lintas, dan control PID pada handling autonomous car. 
1.5 Manfaat Penelitian 
Melalui penelitian ini di harapkan, memberikan manfaat, seperti : 
1. Mengurangi angka kecelakaan pada jalan raya 
2. Mempermudah pengemudi dalam berkendara. 
3. Membuat pengendara taat pada rambu-lalu lintas di jalan 
1.6 Sistematika Penulisan 
Agar penulisan dalam penelitian ini bisa susuai dengan standart yang telah 
di tetapkan, maka terdapat 5 topik yang berisikan ringkasan bab, yaitu : 
 BAB I Pendahuluan 
Pendahuluan berisi tentang garis besar persoalan yang 
dihadapi dalam penelitian ini, yang terdapat Latar belakang 




belakang, batasan masalah , dan tujuan pada penelitian ini, 
serta manfaat pada penelitian. 
 BAB II  Tinjauan Pustaka  
Tinjuan pustaka berisi tentang kajian pustaka yang menjadi 
tumpuan di  tugas akhir ini beserta peralatan yang digunakan.  
 BAB III Metode Penelitian 
Bagian yang menjabarkan tentang metode Penelitian dan 
alur pada sistem yang diinginkan. 
 BAB IV Hasil dan Pembahasan 
Pada bagian ini, akan mengulas pembahasan dan hasil dari 
pengujian sistem yang telah dibuat pada autonomous car  
 BAB V  Penutup 
Pada bagian ini, akan memberikan kesimpulan yang di 
dapatkan dari penelitian ini. serta memberikan saran kedepan 
untuk penelitian ini agar lebih baik. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
